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Practica: “Introduccio ala programacié en JavaSoccer”

Objediusdela practica:

» Conéixer |’entorn de JavaSocce.
e Aprendre ds metodes basics per a programar en aguest entorn.

1 Introduccio

JavaSocce és un pograma escrit en Java i desenvolupat per Tucker Balch a la
Universitat de Carnegie Mellon, que simula la lliga de futba de robads petits de la
RoboCup, tant en la dinamica (comportament del cos fisic) com en les mides dels
robds.

En aquesta competicié intervenen 5robas per equip que mmpeteixen en uncamp amb
moqueta, empenyent i xutant una pil ota de golf dinsla porteriade |’ equip contrari.

La Figura 1 mostra la pantala principal d’aguest programa, amb la configuracié de
sortidadelsrobas en el camp a comencament del partit.
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Figura 1 Pantallaprincipa i posicionsdelsjugadors a comengament del partit.

Aquest programa permet manipular les posicions inicial, la grandaria i els colors dels
jugadors. A més a més, permet visualitzar e nimero de jugador, les ®ves traces i
I’acd6 que estafent en cada moment.




2 Caracteristiquesde JavaSocce.

Lesdimensions del camp de futbal son de 152.2cm d’ amplada per 274 cm de llargada.
Cada porteria té una mida de 50 cm. En e sistema de mordenades utilitzat en la
simuladé, e centre del camp és € (0,00 amb +x cap a la dreta (est) i +y cap a dalt
(nord). L’ equip gque comenca ala part dreta del camp s anomena equip “east” i € de
I’ esquerra, equip “west”.

Els robas 5n rodores de 12 cm de diametre i poden moure’s a una velocitat lineal de
0.3m/si girar 360graus per segon. Cadascu té un nimero d’identificacio i unequip pa
tenir com a maxim, cinc robds. Ells poden Ili scar seguint la paret sempre i quan no h
estiguin encarats.

Lapilotaté un dametrede 4 cm i pat arribar a una velocitat maxima de 0.5 m/s quan es
xuta. Desaccéera a0.1 m/s”. Les col-lisions amb la paret son perfedament el astiques.
Actualment no h ha cap restriccié en el temps de durada del partit, perd la RobaCup
estableix untemps de 10 minuts.

Cada porteria esta envoltada per una zona de defensa, que estroba a22.5cm delalinia
de gol i que té una anplada de 100 cm. Només un roba defensor paot entrar en aquesta
area

Malgrat que ajuest programa té assgnades unes paosicions inicias dels jugadors a
comencament del partit, la RobaCup no nespecifica cq, pero si, que I'equip gque xuta
primer pot ésser a menys de 15 cm de la pil ota, mentre que I’ equip contrari ha de ser
foradelarodora central.

JavaSocce no fa aomplir cap tipus de faltes, perd existeix un rellotge que mwmenca a
funcionar quan es faun gol i que mnta erera des de 60 segons. Si cgp equip anata en
aquest temps, la pil ota torna auitomaticament a centre del camp. La pil ota també torna
a centre si queda encdl ada ala paret o entre jugadors durant un cert temps.

3 Programacio en JavaSocce'.

Com s’ hadit alaintroducd6, JavaSoccer esta programat en Java, per tant, lamajoria de
coses es pot fer en aquest llenguatge de programadd. Perd, cd conéixer unes certes
funcions que permeten seguir I’ evoluci6 del partit.

La dasse principa es|’abstrad_roba. En aquesta estan contingudes totes les funcions
necessaries per comandar €l roba i per saber la situadé de calascun dells. La mgjoria
dels parametres que s utilitzen en aquesta dasse principal, pertanyen a una dtra,
anomenadaVe.

3.1 Clas:Ve.

La dase Ve, s utilitza per a manipular vectors de dos dimensions, i sempre estan
disponibles tant les coordenades cartesianes (x , y) com les pdars (t, r) , ont ésl'angle
enradiansi r el radi. Les coordenades x, y i € radi r estan en metres. Una mordenada



+X (positiva) és aladreta del centre del camp mentre que +y és cgp a ddlt. Per una dtra
banda, t é&s0 en ladireccio de +x i Pl en lade —x, avancant en sentit anti-horari (tant per
a un jugador de I'’est com de I’ oest). Aquest parametres es poden canviar utilitzen els
metodes setx, sety, sett i setr respedivament.

Aquesta dasse té 3 tipus de @nstructors diferents.
Ve ():
Lesvariables tenen per defede dsvaors sglents:
x=1 y=0;
t=0; r=1,

Ve (double x0, double y0)
Lesvariables tenen els valors sguents:
X =x0; y=yo0;
t = Math.atan2(y,x); r = Math.sgrt(x*x + y*vy);

Ve (Vev)
On lesvariables valen:
X=VX Y=VY;
t=vt, r=vur,

Els métodes associats a Ve son:
setx (double noux): canvia d valor delax i adualitza d radi i|’angle.
sety (double nouy): modifica @ valor delay i reclcula € radi i I’angle.
sett (double nout): canvial’anglei reemplaca dsvalorsdelax i delay.
setr (double nour): modifica @ valor der i adualitza dsvalorsdelax i delay.
rotate (double t1): suma d valor de I’angle d de rotad6 tli recalculax i y. Fa d
mateix que sett (t +t1).
sub (Ve v2): resta d vector v2 a dl mateix (this=this— v2).
normalize (double rl): fael mateix que setr.
add(Ve2 v2): suma d vedor v2 a dl mateix (this=this+ v2).
octant (): retornaun valor entre O i 7 i serveix per saber en qun octant (vuitena part
d’'una drcumferéncia), es troba gountant el vector. El 0 indicaO radians i seguint (+
P1/8) en sentit anti-horari.
guadrant (): retornaunvalor entre 01 3 i serveix per saber en qun quedrant de la
circumferencia gurta d vedor. El 0 indicaO radiansi seguint (x Pl/4) en sentit anti-
horari.
toString(): genera una cadenaque onté dsvalors del vector: “(x, y) (r, t)”

3.2 Classabstract_robot.

Aguesta dasse enula diferents classes de robdas, i la que s’ ampliara per a desenvolupar
I’ estrategia de joc és la Control SystemSS Al manual d'usuari de JavaSoccer es poden
trobar tots els métodes que aquesta dasse té, no olstant a wrntinuado s enumeraren els
principals.
getTime(): retorna @ temps que ha passat des que d roba ha estat inicialit zat.
getPosition (long current_time): ohté la pasicio del roba en coordenades globals
(referides a centre del camp).



getBall (long current_time): obté unavariable Vec2 que gurta alapil ota.
getOutGoa (long current_time): retorna un Ve que guna ala porteria de
I"equip.

getOpponentsGoal (long current_time): retorna un Vec2 que gurta ala porteria
contraria.

getTeammates (long current_time): retorna un aray de Ve que gurta
egocentricament des del centre del roba als companys sensats.

getOpponents (long current_time): retorna un array de Vec2 que gurta
egocentricament des del centre del roba als contraris nsats.

getPlayerNumber (long current _time): obté un sencer que representa la
identificado del roba en |’ equip.

getSteerHeading (long current_time): retorna la orientacio adual del roba en
radians.

setSteerHeading (long current_time, double angle): permet fixar |'orientadd
desitjada del roba.

setSpedal (long current_time, float speal): posalavelocitat de translado desitjada
del roba.

setDisplayString (String): permet posar € comentari que es desitja goaregui amb €l
robd.

canKick (long current_time): permet saber si la pilota esta en uma posicié correda
per a ser xutada.

kick (long current_time): per axutar lapilotasi aquesta é alapasicio correcta.

A més d’ aguests metodes, existeixen urs atres que permeten la omunicado entre ds
robds, agafar i deixar objedes, s un oljede & un olstade, etc..

Totes aquests métodes es poden trobar al manual d’usuari, i pertanyen a la llibreria

SocSmall Sim de I’ abstractrobot. Aqui també, es troba d métode TakeStep(), que &
el quereditzalasimuladé del robat.

3.3 Creacio del fitxer amb I’ estratégia dejoc.

Per poder treball ar amb JavaSocce, es necessari crear un fitxer .java anb e mateix nom
guela dase enlaqual s escriural’ estrategia de joc de cada jugador.

1) € fitxer hade comencar important algunes lli breries com son:
javaio.*
javalang.Math
EDU.gatech.cc.is.util.Ve2
EDU.gatedh.ccis.abstradroba.*

Aquestes lli breries sinclouen utilit zant la paraulaimport.

2) Definicio delanova dasse derivada de la Control SystemSS



pubic classnom extends Control SystemSS

{
[* Aqui es poden fer totes les iniciadlitzadons que cadguin (només una vegada,
quan es creala dasse) per a utilit zar les diferentseinesdel’ 1A .*/
public void Configure()
{
/* Aquest pot éser rescrit si es vol configurar un sistema de @ntrol
propi.*/
}
puldic int TakeStep()
{
[* Aqui s had escriuretot e codi del’ estrategiade joc */
}
}

4 Exemplede Classe (GoToBall.java).

padkage JavaSocce.teams;

import EDU.gatedh.cc.is.util Ve,
import EDU.gatedh.cc.is.abstradroba.*;

pulic classGoToBall extends ControlSystemSS

{
pulic void Configure()
{
}

puldic int TakeStep()
{
Ve@ result,ball;
long curr_time =abstrad_roba.getTime();

/I get vector to the ball
ball = abstract_roba.getBall (curr_time);

Il set heading towards it
abstrad_roba.setSteerHeading(curr_time, ball .t);

/I set speed at maximum
abstrad_roba.setSpeed(curr_time, 1.0);

/Il kick it if we can
if (abstract_robat.canKick(curr_time))
abstrad_roba.kick(curr_time);

/] tell the parent we're OK
return(CSSTAT_OK);



5 Exeaucio del Programa.

Per exeautar aguest programa cd cridar a fitxer demo.bat que es troba d directori
ljavasoccer/javasoccer. Aquest en fa servir un atre anomenat robocup.dsc que onté ds
parametres inicials del simulador, com sdn les posicions inicias dels jugadors, €s
colors dels equips, la posicio de la pilota (al centre del camp), les mides del camp, les
parets, etc., i unde molt important que é& el nom de la dass Java que @nté |’ estrategia

del’equip.

Per més informad 6 consulteu la pagina web:
http://eia.udg.es/~iit ap/cursjavaljavasoccer.html

5.1 Fitxer Robocup.dsc.

Aquest fitxer conté tota la informacié necessaria per a manipular I’entorn grafic, és a
dir, la pantalla principal. Al fina d aguest es troba la part que interess, on es pot
modificar e comportament delsrobds. A continuad6 es mostra aquesta part del fitxer.

roba EDU.gatech.cc.is.abstradroba.SocSmall Sim JavaSocce .teans.BrianTeam
[[===mmmmmee- your control system name goes here MANMAA

-1.2 0 OXEAEAOOXFFHRFFF 1
roba EDU.gatech.ccis.abstradroba.SocSmall Sim JavaSocce.teans.BrianTeam
Jfmmmmemeeene your control system name goes here AMANAAA

-5 0 OXEAEAOOXFFH-FF1
roba EDU.gatech.cc.is.abstradroba.SocSmall Sim JavaSocce .teans.BrianTeam
[[===mmmmmee- your control system name goes here MANAA

-15 .5 XEAEAOOXFFHRFFF 1
roba EDU.gatech.cc.is.abstradroba.SocSmall Sim JavaSocce .teans.BrianTeam
Jfmmmmemeeene your control system name goes here MM

-15 0 OXEAEAOOXFFHR-FF 1
roba EDU.gatech.cc.is.abstradroba.SocSmall Sim JavaSocce.teams.Kechze
[[===mmmmmee- your control system name goes here MANMAA

-.15 -5 OXEAEAOOXFFFFFF 1

roba EDU.gatech.cc.is.abstradroba.SocSmall Sim JavaSocce .teans.SchemaDemo
1.20 0xFFOO00x000CFF 2

roba EDU.gatech.cc.is.abstradroba.SocSmall Sim JavaSocce .teans.SchemaDemo
5 .5 XFFOO00xO000C-F 2

roba EDU.gatech.cc.is.abstradroba.SocSmall Sim JavaSocce .teans.SchemaDemo
15 .5 XFFOO00xO000C-F 2

roba EDU.gatech.cc.is.abstradroba.SocSmall Sim JavaSocce .teans.SchemaDemo
.5 0 0xFFOO00x000C-F 2

roba EDU.gatech.cc.is.abstradroba.SocSmall Sim JavaSocce .teans.SchemaDemo
.15 -.5 0xFFO000x000C~F 2



Obiede
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Class queté !’ estratégiade joc
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roba EDU.gatedh.ccis.abstradroba.SocSmall Sim JavaSocce.teams.BrianTeam

Les coordenades negatives es deuen a que d centre de wordenades és al mig del camp.
En aquest fitxer s’ha de cawviar la dass que té I’ estratégia de futbadl, i s es vol els

0 0 XEAEAO0 xFFHFFF 1
t 1 t t t
y Orientad6 Coalor 1 Color 2 Equip

colorsd equip. També es poden ulicar €ls jugadors en les posicions desitj ades.



